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PrOfungsantrag gem. i 44 PatG ist gestellt 

(§) Vorrichtung zur automatiachen Oberpruf ung von traneparenten Objekten, insbesondere von Glasflaschen 

In elner Vorrichtung zur automatischen Oberpruf ung von 
transparenten Objekten, insbesondere von Glasflaschen auf 
Herstellungsfehlersind die in einem vorbestimmten Abstand 
voneinander gehaltenen Objekte zumindest in einem vorbe- 
stimmten Bereich des Me&felds wahrend des linearen 
Transports um 360° um ihre LSngsachse drehbar. im Bereich 
des Mefifelds auf einer Seite der Fdrdereinrichtung wird 
eine flachige, gieichmaftge Dauerlichtbeleuchtung ange- 
ordnet. Zur Sertenwand- und/oder Wandstarkenkontrolle 
wird auf der der Daueriichtbeleuchtung gegenuberliegen- 
den Seite der Fdrdereinrichtung mindestens eine Kamera 
mft einem eindimensionalen Empfangerarray vorgesehen, 
mittels der durch einen Scanspiegel das Objekt parallel zu 
seiner Langsachse kontinuieriich linear abtastbar ist Vor- 
■ zugsweise warden zwet Kameras mit linearen Empf angerar- 

Crays vorgesehen. Femer kann in diesem Bereich eine Geo- 
metriekontroUe unter Verwendung einer Flachenkamera und 
geeigneten Scanspiegel folgen. 
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, Patentanspruche J / , 7. Vorrichtung nach dnem der AnsprOchc 1 bis 6, 

*'.'.,,/ . : . : ' dadiirch gekennzeichnev daB b im Einlauf in das 

.1. Vorrichtung zur automatischen OberprQfung ' MeBfdd jnindestens eine Einweglichtschranke (13) 
von transparenten Objekten, insbesondere yon' * vorgesehen 1st, durch die der Priifvorgang auslos- 
Glasflaschea auf Herstellungsfehler, ni^ bar ist 

reich jpines,MeBfelds angeordneten Beleuchtungs-/ 1 '8. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 7, 
einrichtuhgen, Ucntdetektoren und einer F6rder-; : dadurch gekennzeichnet daB eine weitere Einweg- 
einri^htun^ziim'im^^ lichtschrahke (14) v nahe der ersten Einweglicht- 

talen Transport d^sObjekts durch das iyteBfeld so- ■ /schranke (13) angeordnet ist, durch die das Vorhan- 
t wie mindestens eiher Einheitzur Auswertung der io T densein des Objektfcs auf der Fordereinrichtung 
Detektorsignaie, dadurch gekennzeichnet, daB die " (12) feststellbar ist: - 

in eijiem vbrbestinimten Abstand voneinander ge- ; - : £ Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 8, 
haltenen Objekte (t) zumindest in einem vorbe- ^ dadurch gekennzeichnet, daB bei OberprQfung von 
stimmten Bereich des MeBfelds wahrend des linea- ; ! ' rotationsassymmetrisch ausgebildeten Objekten(l) 
; ren Transports urn etwa 360° urn ihre lingsachse- (5 aus der Differenz der.Ansprechzeiten der Einweg- 
' dbhbarsind/daflim Bereich des MeBfelds auf einer iichtsfchranken (13; 14) die Drehiage des Objektes 

Seite der ( F6rdereinricfitung (12) eine ■ fl&cfiigc^ ?t ■ (1) feststellbar ist 

gieichmaBige DauerlichtbeleuchtungflSJ angeord- 1 10. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 9, 

net ist und 4 zur Seitenwandund/oder WandstaVke- -dadurch gekennzeichnet, daB in der Drehachse ei- 

koritrolle auf der; der Dauerfichtbeleuchtung (15) 20 nes jedenObjekts(l) und oberhalb dessenOffnung 
gegenflberliegenclen Seite der FSrdereinrichtung je ein Referenzpunkt vorgesehen ist, mit dem die 

', (12) ;minde5teris eine;elektronische Aufnahmeein- Lage der Langsachse des Objekts (1) im Rahmen 

[ heit (17) mit einem eindirnensionalen Empfangerar- . der Geometriekontrolle feststellbar ist 
ray als Lichtdetektbr, vorgesehen 1st "mittek Ider ■ 1 L Vorrichtung nach einem der AnsprQche 1 bis 10, 

. durch.einen Scahspiegpl (21)*das Objekt (l^arailel 25 \ daiJurch gekennzeichnet, daB mindestens ein weite- 
zu seiner j Langsachse, kontiindieriich linear abtast-^ ; " rer Referenzpunkt vorzugsweise mindestens ein in 
barist / ; ■ Z^!////* '^^pti^fenAchsederObjelctive(19,20)dereIek- 

! i Vorrichtung riach Anspruch K da&urcn gekenn- ! ; trdriischen Aufriahmeeinheiten (17, 18) mit eindi- 
zeichnet daB zwefelektrbnischeh AUfnatfnieeinhei- ■ mensiotialem Empfangerarray angeordneter Licht- 

. ten (17 ( ;18) mit ein&mensionalem Ehipfirigerarray: 30 letter (27); vofg^ehen ist, durch den zusammen mit 
, vorgesehen sind, die abwechselnd vorzugsweise je- : ; M '• * 4 'den eindimewsionalen Empfangerarrays die von der 

/weils jedes zweite/in das MeBfeld eintr^tende Ob- **- TrdnVpbrtgeschwindigkeit der Fdrdereinrichtung 
jekt(l) n^ttelsVje eines Scanspiegels (2J^22) abta- , J ' (12) abhangige Intensitat der Dauerlichtbeieuch- 
sten.. , J ( ( ; ^- " I! '? , , . %hg(t5)uhddie t BewegungderScanspiegel(2 

3. Vorrichtung nach' Anspruch 1 bder 1 2/ dadurch 35 ~ r kontrolHerbaf sind. 

gekennzeichnet daB die elektronischen Aufnahme- 12. Vorrichtung nach Anspruch 11, dadurch ge- 

. einheiten (17; Jl8) mit ^indirnensionalem Empfan- ™ keftnzeichhet daB ein Lichtleiter (27) verwendet ist, 
gerarfay in /einer Ebene 1 derart arigeorcinet sinit' - 'desseitStrahl mit Hilfe zweier Umlenkspiegel (28, 
daBdieoptischen Achseh iluer Objekt^ 29) auf die Objektive der beiden elektronischen 

_der Ebene deiObjektb<Ddens yerlaufeh. — n 40 ; Aufnahmeeinheiten (17, 18) mit eindimensionalem 
^1 Vorrichtung nach einem der Ahsprtiche 1 bis 3, " ' Enipfangerarray gerichtet ist 
dadurch gekennzeichnet J;daB zur Geometriekon^ ^ " * - 1 3? Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 1 2 t 
irolle weiter erne" elektronsche Aufnahrneeinheit ; ^ : dadurch* gekennzeichnet daB zur Bodenkontrolle 
(23)^ mit ^ ^mindestensi einem 'zweidim^nsionaleri dfe Objekte (1) vorzugsweise vor dem Eintritt in 

■ . Empflngera^yt'y^^g^ eine CCE3/FI|chent 45 - " das" MeBfeld aus Richtung des Objektbodens durch 
] : kame^aiif der Eben^ * - eine Kurzzeitbelichtung (5) beleuchtbar sind und 

^meeihheiten (17/ 18) 3 t mit eindimensipnalem Emp- , . daB oberhalb der Kurzzeitbelichtung (5) und des 
* ringerariray und I vorzpgsweise in defen Mitte v yor-; J ' ' Objekts* eine elektronische Aufnahrneeinheit (8) 
. gesehen ist vpr der ein Scanspicgel (24) und zwi- ? mit zweidimensionalem Empfangerarray vorgese- 
" schen dem Scanspiegef j[24) und dem ObjektiydZS) 1 so ; ;1 hen ist durch deh derObjektboden abbildbar ist 

ein UnterBrecher (26) angeordnet sind' und daB eine ' ' s 14/VcMTichtung nach einem der Ansprflche 1 bis 13, 
./Kurzzeitbelichtung vorhahden ist mittels welcher ' - dadurch gekennzeichnet daB ein Positionssensor 
. jedes Objekt '(1), vorzugsweise in einem^Drehwin : / (4), vorzugsweise ein Hallsensor, vorgesehen ist, 
kelabstand von 45' abbildbar ist ; l ^/ 7 dufch deri : ein Signal erzeugbar ist wenn sich das 

. 5. Vorrichtung nach einem der AnsprQche i bis 4; 55 | Objfekt-(i) direkt tiber der ICurzzeitbelichtung (5) 
dadurch gekennzeichnet daB die Abtastgeschwin- J ; L \ z befindet und daB unter Berucksichtigung des Syn- 
i digkeit der elektronischen 1 A ^uhiafimeeinheiteh jt^ 1 '/ chrohsigrials der Aufnahrneeinheit ein Impuls er- 
i8 t 23),AnsteuerungderScanspiegei(21^^ v ' zetigbaristd r die ICurzzeitbelichtung (5) triggert 

Steuening.der A^swertjing spwic die Ahsteuerung ' 15. Voriichtung nach einem der Anspruche 1 bis 14, 
,des ,ynterbrechers ; (26), ub?r je eiri Steuerteij j(47, io : / dadurch gekennzeichnet, daB eine weitere elektro- 
57) mit L .der Drehv.unjd. Transpor v tgeschwindigkeit" \" riisciie Aufnahrneeinheit (10) oberhalb der Kurz- 
.desbbjektes tiysynchf^ ' * ' /' zeitbelichtung (5) angeordnet ist, die mit Hilfe eines 

6. Vorrichtung nach einem der AnsprQche 1 bis 5, . 7 V , : StnihUeilers (9) zur Feststellung der Winkeilage 
dadurch gekennzeichnet daB die Raphe der Daiier- ./ 1 , ' despbjekts(t)undder Klarschriftlesungdient 
lichlbeieuchtung (15) konkav gekrQmmt ist wobei ; 65 , /ifrV rrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 15, 
der Krummungsradius vorzugsweise "twad m Ab^' \ /.dadurch gekennzeichnet daB fQr Bodenkonrolle 
stand zii dem mittig angeordneten Scahspiegel *(24) v uiid Klarschriftlesung, fQr Seitenwand- und Wand- 
entspricht starkekontrolle sowie fur Geometriekontrolle, die 
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AnaJogsignalederelektronisch n Aufnahmeeinhei- rungen werden von keiner der bekannten Vorrichtun- 
. ten (8; 10, 17, 18) in je einer separaten Einheit zur gen erfullt. Alle Systcme sind nur fur runde Behalter 
/ , Bildvorverarbeitung zufuhrbar sind, in welcher ei- geeignet Eine kombinierte Wandstarkenmessung ist 
-ne Datendigitalisierung (36, 48) sowie in je einern nicht mdglich. Ahnliches gilt auch fur die Bodenkon- 
Prozessor (38, 50) und Komparatdr (54) uber eiri 5 trolleinheiten. t Die MGndungsprufungen sprechen nur 
Vergleich mit gespeicherten Referenzdaten (52, 65) auf Ausplatzer und grobe Risse an. 
.eine Datenreduktion erfolgt, und in'welcher Pixel- Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe zu- 
Zahler (42. 51, 56) vorgesehen sind, die nur ortsab- grunde, eine, Vbrrichtun^ zu schaffen, mit der eine ge- 
hangig ermittelten' Fehlerdaten Qbernehmen, und naue 'und umfasseri^Oberprufung der Objekte inner- 
: daB.die Zahlerstande, in mindestens zwei ; Mikrp- io halb einer der Prod tiktionsgeschwindigkeit angepassten 
:computern(4l52),uhter r Berucks^^ Zeit mdglich ist i /l l 

speicherten Referenzdaten bewertbar sind ,] ;$ese Aufgabe ist erfindurigsgemaB dadurch gelost, 

17; Vorrichtung nach/Anspruch 16, dadurch ge- , dafl die in einem yprbestimmten Abstand voneinander 
kennzeichnet, daB far jede Bildvorverarbeitung ein v gehalteheri Ol^jjikte zumindest in einem vorbestimmten 
separater Microcomputer (43, 52) vorgesehen jst^is Bereich des MeBfelds ^hrehd des linearen Transports 
wobeieinederrMikrocq.mputer(43,52)d^^^ umetwa ^6° .ura,,uire t Lingsachse drehbar sind, das im 

scheidung Ubernimmt . y? . 1 > Bereich des ^ MeBfelds auf einer Seite der Fordereinrich- 

18. Vorrichtung nach Anspruch 16 oder 18; dadurch >■ tung eine flachi^^^^ Daueriichtbeleuchtung 
gekennzeichnetdaBfOrdieG angeordnet ist unid zur 5eit0nwand- und/oder Wand- 

Bildvorvembekungseinheit ein lnterfac^{W) ; vor-/20 starkekontrolie auf der der Daueriichtbeleuchtung ge- 
gesehenist : ; .. t ' : \ , gehflberliegenden, Seite der Fordereinrichtung minde- 

; . t . \ ' " V J ,j r r stehs eine dektrbhiscne, Aufnahmeeinheit mit einem 

: , Beschreibung '\* r . ^ : ( V7 'eindiincnsionalen EmpfShgerarray als Lichtdetektor 
? r. !.<' . . .p^J •< '1 ybrgeseheri isC^nittels deV durch cinen Scanspiegel das 

Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zur automati- 25 Ojbjjskt parallel zu 1 seiner Lingsachse kontinuierlich li- 
schen Oberprufung von transparenten Objekten, insbe-, , ^ ' near abtastbar ist Vqrteilhaifte Ausfuhrungsformen der 
sondere von Glasflaschen, ,auf Herstellungsfehler^m sind in den Unteran- 

im Bereich eines MeBfelds angeordneteri BeleucHtiings- " spriichen beschriebea 1 ' " ; 

einrichtungen, Uchtdetektoren und einer rFprdejein- ( ErfindungsgemaB wird eine Geometriekontrolle. so- 
richtung zum im, wesentiichen linearenV horizbfiu^ in einem 

Transport des Objekts durch das MeBfeld sowie! jejher' 1 ;\Messfeld durcngeftihrCim Bereich dessen die Behalter 
Einheit zur Aiiswertung der Detektorsignale. "..'*'„ t wiihren<i <l es Hpearen Transports um 360 ° gedreht wer- 

Bei der Behaiterinspekuon in der Glasiridustrie sind ; dert Die Bodenkbritrdfl^ vorzugsweise vor dem 

verschiedene Randbedingungen und porderuhgeri l"zu Eintritt der Behalter in das' f?!essfeld Siekanraber auch 
beachten und zu erfflllcnl Dabei sind drei Kontrbnkdneh 35 arischlieBehdW die GeoMetrie, Seitenwand- und Wand- 
zu unterscheiden: BehaitermOndung, -seitenwand^upd . starkemessungendurchgefuhrt werden. 
-boden. : ^ ^ ' ^ " ' Fur die Bo^enkpntrolle, aber auch der gleichzeitigen 

Die OberprQfung muB bei all diesen Zoneheme Rehf^ Klarsphriftlesurig. muB die fdrdereinrichtung, auf der 
lerdetektion sowohl in der Geometrie als auch irnMate-; die BehaJter trans^bnitrt ; werden, derart modifiziert 
rial ermdghchen und auBerdem Wands^ ohne B6dertberuhrung eine Beleuchtung 

umfassen. Als weitere Aufgabe stellt sich das Lesen ypn . 'des,BQh|ltert5odens /moglich ist Die Beleuchtungsein- 
Herstellerinformationen, die entweder m Klarschrift' ' nchtung ^^^umfaBi,iTnyailgfemejnen eine Kurzzeitbejich- 
oder als Codezeidien- in, den Boden oder jn die Seiteliv, .. * tuiis.^ jptberhajfar Jdcr?' ^I&fterinanclune wird eine Fla- 
wand der Behalter eingepragt sind. Hinzu.kpmmtJdafi Vclienljiamera, z. ! B: ein CCpfEmpfangerarray, angeord- 
die Geschwindigkeitder Inspektion der Produkti^hsge- ^ abgebildet werden kann. 

schwindigkcit angepafit sein muB, die zwjar yon der Be- ; ,^ t in emerynschiieBe Auswerteeinheit konnen dann 
haltergrSBe abhangig ist, aber bis zu S^ ^ch^itr.prjo^ , die; gewoniie^ ausgewertet werden. 

Minute betragen kann. ^ " , . /Mit ein J er ; zv*ei : teV Kame>a 'feann wahrend der Boden- 

Fttr die OberprQfung vbh iGlasbehaitern .sind linger; \ kohtrolle auch J eihe KlaVschnftlesung und eine Drehla- 
schiedliche PrOfsy^eme bekannt Jn einigen Vprric^ durchgjefuHrt werden. Mit Hilfe der 

gen wird zur Beleuchtung der Objekte i-L^eiriic^t.ver/^ ' „Dreh!agen6rtcehnung' t j ^^^ groBere Bodenflache 

wendet, das sich durch seine Einfarbigkeit und durch 1 

seine hohe Sfrahlparailejitfit auszeichnet Es. ist datier,/ "und der Kla^^ Positionssensor, vor- 

sehr gut geeignet fc schlierige Glasdefekte und Risse zu .. ; zugsweise ein Hallsehsor vorgesehen, der ein Signal er- 
erkennen. Bei Behfllterglas, gilt das allerdirigs nur mit 55 ; zeugC wenn sich das Glijekt direkt Oberder Kurzzeitbe- 
Einschrankungen, da die erlaubten Wandstarkeschwan : : lichtung befindet Dann \ wird unter Beriicksichtigung 
kungen schon so sUrk auf die Ausbrehung d^s;Laiser- r des Kamerasynchronsignals ein Impuls erzeugt der die 
strahls wirken^daB eine Durchleuchtung. yon zwei Wan : Kurzzeitbeleuchtung triggert 

den nur bei sehr diinnwandigen Behaitern mogiich jst Es ist vorgesehen, dafl die Behalter beim Einlauf in 
Bei Formbehaltera und dick wandigen naschen isV eine « das MeBfeld zurSeitenwaad-und Wandstarke- sowie 
derartige Kontr lie hicht sinnvoll durchfuhrbar, da idie n * Geometriekontrolie zwei Iiichtschranken passieren. Die 
unkontrollierte Strahlablenkung und die dadurch verur-"' erste Liehtschranke initiiert den Prufvorgang. Die zwei- 
sachten Interferehzerscjieinungen eine OberprQfung; \ te LichtscHrahk crkeHni bb uberhaupt in dem vorbe- 
kleiner Defekte unmfiglich machen. , . . ' ' ' stimmten 'Abstariid* ein ^ -Behalter vorhanden ist oder 

Ferner sind Kontrollgerate bekannt die mit ; ' " lJ 

arbeiten, bei denen die Objekte mit Hilfe v6n em- oder . 7 Im 'MeBfeld ist einerseits eine fiachige, homogene 
zweidimensionalen Empfanger abgebildet und die' Si- Dauerlichtbeleuchiurig v rgeseh n. Gegenuber der 
gnale ausgewertet werdeit.Die Genauijgktfitsanf^ Dauerlichbeleuchtung wird ein Kameramodul angeord- 
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rietindemsichzur Seitenwand- und Wandstarkenkon-^^^tisch dargestelit ist In dem einen. KanaJ wird der ge- 
trolle vorzugsweise zwei'Kameras mil eindimensiona- ' J > samte BehSlterboden uber F toobjektiv 7 auf das zwei- 
lem Empfangerarray befinden. Ferner werden Scanspie- dimensionale Kameraarray 8abgebildet Im zweiten 
gel so angeordnet, daB eine kontinuierliche lineare Ab- Kanal, der uber einen Strahlteiler 9 eine weitere Kame- 
tastuhg der das MeBfeld passierenden und sich drehen-' 5 ra 10 mit Fotoobjektiv 11 aufweist wird vorzugsweise 
den Objektemoglich ist Im Kameramodul befinden sich ■ . nur ein Kreis abge„bildet Das ; Biidsignal dieser zweiten 

. ferner zur Geometriekontrolle mindestens eine weitere ■ : (Camera 10'dient derrFeststeilung der Winkellage des 
Kamera mit* zweidimehsionaiem Empfangerarray. Vor Behaiters 1 und der Klarschriftjesung. Zur Winkeldeco- 
dieser Kamera wird ein Uhterbrecher, d. hJein-elcktro- dicrung muB im Behaltcrboclen eine Orientierungsmar- 
optischer VerschluB (PL ZT)rangeordnerund derart to ke eingepragt sein. Der Winkejdecodierer stellt im er- 
getaktet daft von jedem Gbjekt in einem Winkelab- 1 , stcn Halbbild der Kamera lOhiermit die Drehwinkella- 
"stand von etwa 45°1ediglich vier Abbildungeh erfolgen. - ge des Behaiters 1 fest und teilt dies dem Klarschriftle- 
Die Abstastgeschwindijgkeit der Kameras, die Ansteue-- ser und der;eigentjichen^ Bodenkontrolle mit Der Klar- 
rung der Bewegung der Scanspiegel; die Ansteuerungv : schriftlesei? kann mit Kilfe der Information des Winkei- 
des Unterbfechers ist mit der-Dreh- und Transportgc- tl dccodierers eine zweistellige Zah! in der Mitte des Be- 
schwTndigkeit deVO erkennen* wenn diese z,B. aus einem 

den diese Kameras in einer Ebene derart-angedrdnet : 7-Segment-Zeichensatz aufgebaut ist 
daB die optischen Achsen ihre Objektive in der Ebene . AnschlieBend an die ;BqdenkontrolIe und Klarschrift- 
cles Objektbodens veriaufen. iesung wird; der Behalter, 1 auf dem Forderband 12 zum 

In derDrehachse eiries jeden Objektes wird vorzugs- 20 MeBfeld traitsportiert wo er 360° um seine Langsachse 
weise oberhalb desseh Ofmurig je ein Referenzpunkt:; : :gedreht'wird. Beim Einlauf in diesen Bereich werden 
vprgesehea Mit diesem Referenzpunkt kann die Lage* 0 ztvei EipwegUchtschranken 13 und 14 passiert Die erste 
der Langsachse des Objekts ifh Rahmen der Geometric- \ Llchtscbranjce 13. inituert den Priifvorgang. Die zweite 
kontroile festgestellt werden. Ferner wird ehv weiterer Lichtschranke 14 erkennt, ob Uberhaupt in dem vorge- 

; Referenzpunkt vorgesehen. der ybrzugsweise in Form ;25 ^sehenen. Absiand ein Behalter vorhanden ist Bei nicht- 

' ernes in der optischen ;Aktc der Objektive der*Karneras;v runden; z. B* ovaten/ ^ehaltem kann aus der Differenz 
mit eihdimerisiorialem "Empfangerarray angeordneten o- ider Ansprechzeiten der Lichtschranken 13 und 14 die 

, Lichtleiters * ausgebildet ist: Durch* diesen r ychtleTter r: Drehlage des Behalters grob bestimmt werden. 

1 wird zusammen mit deh eindimeiteionalen Empfanger^ v - Im MeBfeld wird eirje Dauerhchtbeleuchtung 15 vor- 

' arrays die von der Transportgeschwindigkeit der For^.30 geseheni die flaehig ausgebildet und vorzugsweise kon- 
dereinrichtuhg abhangige Ihtensitat der Dauerlichtbe- kav gekrtimmt ist Eine solche Beleuchtung kann mit 
leuchtung und die Bewegung der Scanspiegel kontrol- , ;mehreren» e.ng>net?eneinander angeordneten Hochfre- 
liert, , ' ' ? ; ; " • > quere-l^uchtstpffrdhrenreafisiertwer^^ 

ErfindungsgemaB wird fur jede' Kontrolleinheit je ei- t Auf der gegenuberliegenden Seite des FSrderbandes 
ne A Aiawerteemheit vorgesehen, um eine -geetgnete 3s 12^wird dn^KameramoduI 16 vorgesehea durch das die 

; Dberjsrafungsgeschwindigkeit^zu erzielen. Die einzeJ- Seitenwand-iiWandstarke- und Geometriekontrolle er- 
neh Auswenungen umfassen im ^wesentlichen eine Bild- - folgt Zur Seiten wandund Wandstarkekontrolle werden 
vonei^rbeitungseinheit und einen Mikrocomputer. Iru vorzugsweise zwei Zeilenkameras 17 und 18 vorgese- 
der Bildvoryerarbeitung werden die Analogsignale der hen, vor deren Objektiven 19 und 20 Scanspiegel 21 und 
Kameras digitalisJert. Ferner firidet eme Datenreduk*- '40 22 angeordnet ^sind, -Die Verwendung von zwei Zeilen- 
tion statt, durch einen Vergieich mit gespeicherten Re^ ; . kameras 17 und 18 ermoglicht z. B. einen Durchsatz von 
ferehzdaten. In der Bildvorverarbeitung sind ferner Pi- 4 beziehungs weise 8 Behaltern 1 pro Sekunde, da jede 
xei-Zahler vorgeseKen, die nur ortsabhangig ermittelte : fCamera nur jeden zweiten Behalter abwechselnd abta- 
Fehlerdaten abernehmen^In^deii 1 Mikroc^mputern r wer-:r --stet i-.^r -\ Ti \:-\ • 1 

den daan die Zahlerstahde unter BerQcksichtigung von^45 -.vEirte: weitere. Kamera 23 mit einem zweidimensiona- 

gespeicherten iR.ef erenzdateh b^wehet * ^ "» - " •* len Jsmpfingefarray, einem Scanspiegel 24 und einem 
. . Die fefmduhg wirtf anhand beifiegender schemati-; ^zwischen dem ,Scari$piege! 24 und dem Objektiv 25 an- 
: * scher Zeichnung naher erlairtert Es zeigen: - '* ? . ; geordneten Unterbfecher/26 t z. B. PLZT, dient zur Geo- 
. Fig.' 1 in perspektiyischer \Darstellurig eine ^Ausfuh-' metrickontrolle. Qer Scanspiegel 24 dieser Kamera 23 
' rungsfprm der Ahordnung zur Bodehkontrolle; : - 50 beffridetisich vorzugsweise in der Mitte der beiden an- 
Fig. 2 die Abbildungsoptik zur Bodenkontrdlle "imd • deren Scanspiegel -21 und 22. Der Krummungsradius der 

.Klars&iftiesung; ^ r: * * - Dauerlichtbeleuchtung 15 entspricht in etwa dem Ab- 

; . Fig. 3 das MeBfeld zur Seiten warid-.Wandstarke- und stand zudresem Scanspiegel 24. AHe Kameras 17, 18 und 

Geomeunekontyblie; ' " ' 1 r 1 ; - • ; "23 sowie deren Scanspiegel 21, 22 und 24 werden derart 

Rg.4 eine' AusfuhrungsfdrnT der ; erflndungsgcmaBeh 55 angeordnet daB die optischen Achsen der Objektive in 

Vorrichtuhg in GesamJdarsteHun^und '■ der Ebene 4 de^-Behaiterbodens liegen, wodurch eine ge- 

, Fig. S eine bevorzugie Ausfdhruhgsform zur Signal- samte Abbildung des BehaMters ermogiicht wird, indem 

auswertuhg. ':."*]' 1 ^ Vi " ' " 1 auf di Halft des AbbildungswinJcels verzichtet wird. 

. Die Boderikontrolle erfolgt im Beispiel gemaB Fig. 1, - Die Scanspiegel 21, 22 und 24 werden so justiert, daB 
^ wennsicty die Behalter 1 in einem 'Obergab'es tern 2 be- -to eine komplette Abbildung des Behalters wahrend des 
" finden. Zur exakten Justierung ist dieser als Halsstern ' Durohgangs'durch das MeBfeld gew^hrleistet ist 

ausgelegt Auf det Ahtriebsachsc des Sterns i b findeV Die- Bewegung der Scanspi gel 21 und 22 kann uber 
/sich eine ^ Ppsitibnsschejbe 3/die v n'einem Positionssen- einen * Referenzpunkt kontrolliert w rden, der z. B. 

sor 4. z.B. ein HallscnSdh abgefragt wird. D. h. dieser durch ein Lichtlcitfaser 27 gebildet wird. Dieser Fascr 
" Senspr 4 gibt inW r dann ein Signal ab, wenn sich cin 65 27 wird .zwischen der Dauerlichtbeleuchtung 15 und 

Behalter t exakt ub r die Kurzzcitbelichtung 5 befindet ■ ' ; dem Kameramodul 16 derart angebracht, daB z. B. uber 
Auf der Seite der Abbildungsoptik 6 wefderfvoFzugs- ■ - ? z^vei Umlenkspiegel 28 und 29 das Licht auf beide Ka- 

weise zwei Kanale vorgesehen, wie es in Fig. 2 schema- meras 17 und 18 gerichtet werden kann. Ferner wird 



OS 36 11 536 

7 " ^: 8 

vorgeseheri, obcrhalb eines jeden Behaiters an der F6r- sowie Zeilenkameras 17 und 18; 

der- und Dreneinrichtung jc cincn .r/eitercn Rcfcrcnz- - Aus dem. Maschinemakt gewonnene Start-of- 

punkt anzubringcn, durch den die Lage der -Ungsachse Scan-Frequenz der Zeilenkameras 17 und 18; 

des lichaiters'im Rahmcn der Geornetriekontrolle.cr- , - Kamerawechselsignal, da siejeweils jeden zwei- 

moglicht wird. :-<*. • - r > i ten Behaiter abwcqhselnd abtasten; 

Der gesanitc Ablauf der Oberprufung wird in Fig- 4 - Start der Scanspiegel ; 21 und 22; 

vcrdeutlichfc Die Uber dem Forderband 12 befindlichen . - Sjgnal zur Ablenkung der Scanspiegel 21 und 22. 
Behaiter 1 werden' unter Verwendung einer Schnecke . . . * ru^ <, r , : . 3 ^ . 
30 in eiriert "vorbestimmten Abstand zueinander ge- , Die analogen Signale derKameras 17 und 18 werden 
bracht Daran kann sich esne grobe Vorkontrojle 31 io jeweils Qber^einen A/D-Wandler, 48 der Btldvorverar- 
anschlieBenY'Nach der Vorkontrolle konnen die grob • beitungselektronik zugefiihrt Eine solche °[J-^ n ^ Au ?- 
fehlerhaften Behaiter durch einen AusstoBmechanismus- . werteeinheit besteht aus einer Lopkrup-Tabeile 49. die 
32 aussortiert werden. An der Stelle 33 findet dann die das Digitalsignal logarithmiert aus emem Hardware- 
erfindungsgc : maBe Bodenkontrolle und gegebenenfalis -Prpzessor 50 und einem Pixel : Zahier-51. Der Prozessor 
auchdie Klarechrifdesungbeziehungsweisedie ! W 15 50 wirkt wie ein zweidimensionales Filter und reagiert 
decodierung statt Die Behaiter -1 werden irn MeGfeld besonders auch auf feine Strukturen. Er erzeugt Fehler- 
durch einen geeigneten Mechanismus 34 zur Drehung. datensatze,, die, fiber, einen Kpmperator bewertet wer- 
gebracht Nach der Auswertung der Kamerasignale v. den,, Die Vergleichsdaten werden hierbei in einer 
werden fiber einen zweiteri Ausstoflmechanismus 35 die . Lernphase erarbeitet Bei der Prufung liegen sie in ei- 
defekten Behaiter nochmais aussortiert 20 nem Speicher 52. Die Empfindlichkeit der Auswertung 

Eine bevorzugte Ausfuhrbngsform des . gesamten, inderBehaiterhohe kannkontinuieriicheingestelltwer- 
Auswertungskohzepts ist in Fig. 5 gezeigt Bekder Bo- \ , den, was x B. fur Flaschen rnit Rehefmuster wichtig sein 
denkontrollc wird das Arialogsignai 'der 5Camera«8 zu . ; ; kann. In /Umfangrichtung konnen, Schwellen ebenfalls 
einer BildvdiV^rarbeitungseiektronik gefuhrt^die^inv .r^verandert werden.. |e- nach SpeichergroBe konnen erne 
wesentiichen wie folgtaufgebaut ist: Die Analogsignale; 25. Mehrzahl verschiedener Bcreiche, vorgewahlt werden, 
werden bei 36 digitalisiert, bei 37 logarithmiert und zu r was furnichtrunde Behaiter. Bedeutuhg besitzt 
einem Pfozessoi 1 38 gefuhrt Das Ausgangsgraubild wird ;v - pie verbliebenen Fehlerdaten werden von verschie- 
hier in ein biriares Fehlerbild urhgewandelt. Dieses Bi- : v < denen Zahlern %51 iibepnommen. Bis zu dieser Stufe 
riarbild wird dann mit-Hmc eines Speichers 39 unreins erfolgt die gesammte Auswertung on-line. Die Zanler- 
Bildsequehz vtrzdgert Aufgrursd der gewahlten Be. 30 stande werden : dann:yom Mikrocpmputer 52 ubernom- 
leuchtung wird in dem Fehlerbild auch' jede in deh Bo-. , men und ausgewertet Qie.Gut- qder Schlecht-Entschei* 
den gepragte Schrift als;Feh!ersigniii erscheinea .yor . : dung wird in eii^im BeHaUertalct mitlaufendes Stackre* 
der endgQltigen Auswertung mu3daher die Schrift aus-: - gister eingeschrieben; c „ . , 

maskiert werdezi Dies kann bci Raschen z. B. mit Hilfe Zur Wandstarkekon troll e zweigt nach dem A/D- 
von 16 Masken geschehtn, die in einem Speicber : 40 35 : Wandler 48 yonder Seitenwandkontrolle ab. Die digita- 
abgelegt sind. Mit Hilfe dieser Masken und dem-Ausnut- len Daten werden in ,einem Mittelwertbildner 53 konpri- 
zen von vier 90° Drehungen, die einfach in Hardware , . miert Diese .Werte werden . in einem -Komperator 54 mit 
durchzufuhren sind, kann die Drehlage des Behaiters in : ■ den enteprechenden,|efer f enzdaten verghchen, welche 
64 Winkelschritte aufgeldst werden. Das Laden des star ; \ jn .einem Speicher 55Jiegen und vorher behaltertypab- 
tischen Speichers 40 geschieht Qber ein Servicemodul 4p A hangigermittelt 'wjurden ;Wl ;} 

41 Sein Intuit gehdrt zu dem bahalterspezifischen Da- N ach. dem Komperator 54_werden die verbliebenen 
tensate. der pro Behaltertyp einmal erarbdtet werden - Fehlerdaten, & h., Bereiche mit zu gennger Wandstarke, 
muB * * .'^ . v . - . ZShlern 56. summieni, Die ZaWerstande werden wie- 

Nach der Maskierung werden im Pixel-Zahler 42 die- ^;dc'runi ypm^ und aus- 

verbliebenen Fehlerpixel gezahlt und das .Ergebnis a^.f^gewerteL.? r; ^ : . Jt7 J; , : . 
den zentralen Mikrocomput*ur 43/gemeldet Dieser ent- . Auch die Auswertung/ur die G.epmetnekontrolle er- 
scheidet dann, ob der Behaiter gut ist oder ob er aiisge- . ,/qIgt .uber, eine Bildypryerarbeitung und Endemscnei- 
stossen werden mu3; Diese En tscheidung .wird zusam- dung. Ein ; ei geaer Steuertei! 57 erzeugt die Fur die ; Kurz- 
men mit der Codenurnmer in ein Stackregister einge- zeitbeleuchtung und Fuhrung des Scanspiegels 24 not- 
schrieben,das mit dem Behaiter weitergetaktet L wird. r-sb, wendigen Signalc Von jedern Behaiter werden inner- 
Die von der Kamera 10 zur SClarschriftlesung erzeug-\ t halb seiner burchlaufstr.ecke vier, Auf nanmen gemacht 
ten Signale werden zum Winkeldecodierer 44 und zum,. diejewgils einen Drehwihkelabstand von etwa 45 be- 
Klarschriftleser 45 gefOhrt Die Auswertung erfolgt sitzen. Diese Nachfuhrung wire uber den entsprechend 
ebenfalls imMikrocomputer 43. ^ • b. - , / t , - a angesteuerten Scanspiegel 24 erreichu Zur Vermeidung 
Der Steuerteil 46 ernpfangt den-Positionsimpuis. be- 55 von Bewegungsunscharfen wird die effekuve beiicn- 
riicksichtigt das Kamerasynchronsignal und initiiert,die v , . tungszeit der Karnera : 23 z. Brvon 40 ms auf 5 ms redu- 
Blitzbeleuchtung 6. Gleichzeitig wird die Auswertung , ziert Dies; geschieht durch 1 Emsatz des elektro-opu- 
gestartet . , - > schen-yerschlusses26 ; ; \ 

Zur Auswertung der Kameraanalogsignale der Sei- Das' Analogsignal def Kamera 23 wird zur Vorverar- 
tenwandkontrolle werden zunachst die Signal beider ,w. beitungselektrpnik gefuhrt die in* dies em Fall nur aus 
Uchtschrank n 13 und 14 vom Steuerteil 47 ubernom- . .. einem. Interface 58 besteht. Der Interface 58 extrahiert 
men. Basierend auf dem Motortakt der Fdrdereinrich-, ,. . on-line die AuBenkontur des BehaJters und legt sie in 
tung 12 werden von diesem Steuerteil 47 folgende'Si- C ■ einen Zwischenspeicfier ab; Der Mikroconputer 52 be- 
gnale erzeugt und ausgegeben: , . , , , - . werte} iliese< Daten Tm, Vergleich zu Referenzdaten die 

, , *65 in seinem Arbeitsspeicher abgelegt sind und interaktiv 

- Behaiter imMeBfeld; . . j (/ - in einer Lernphase ermittelt wurden. Statt den gemein- 

- Drehlage bet nichtrunden Behaltern; r , ! -r . sa™n Mikrocompuier 5? kann hierfur auch ein geson- 

- Beginn der Abtastung uber ScanspieceUi,'22 t : t derterMikr computer vprgesehen werden. 
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In Fig. 5 werden auBerdem das Bedienterminal bi9 
sowiedie jeweiligen Zufuhrungcn zum Serviccmodul 41 
gezeigt 
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